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KARTA MODULU/ KARTA PRZEDMIOTU

Kod modutu

E-E2A-2001-s1

Nazwa modutu

Wybrane zagadnienia z teorii sterowania

Nazwa modutu w jezyku angielskim

Selection problems of control theory

Obowigzuje od roku akademickiego

2012/2013 (aktualizacja 2017/2018)

A. USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

Elektrotechnika

Poziom ksztatcenia

Il stopien

Profil studiow

ogolnoakademicki

Forma itryb prowadzenia studiéw

stacjonarne

Specjalnos¢

automatyka

Jednostka prowadzgca modut

Katedra Systeméw Informatycznych
Zaklad Systemow Sterowania i Zarzadzania

Koordynator modutu

dr inz. Katarzyna Rutczynska-Wdowiak

Zatwierdzit:

Dziekan WEAIl
Dr hab. inz. Antoni Rézowicz, prof. PSk

B. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos¢ do grupy/bloku przedd
miotéw

przedmiot specjalnosciowy

Status modutu

obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zajec

polski

Usytuowanie modutu w planie studiow
-semestr

semestr |

Usytuowanie realizacji przedmiotu w
roku akademickim

semestr zimowy

Wymagania wstepne

niateorii sterowania

Podstawy automatyki; Teoria sterowania; Teoria
sterowania i systeméw 1, 2, Wybrane zagadniee

Egzamin tak

Liczba punktéw ECTS 6

Forma prowadzee wyktad éwiczenia | laboratorium projekt inne
nia zajeé

w semestrze [h] 30 15 30
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C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Cel
modutu

Celem modutu jest uzupetnienie wiedzy z zakresu podstaw projektowania ukfadéw liniowych,
nieliniowych, z wymuszeniami stochastycznymi oraz metodami optymalizacji dynamiczne;.
Powinien takze posiada¢ ogolng wiedze z zakresu sterowania adaptacyjnego, metod sztuczz
nej inteligencji, a takze zastosowania nowoczesnych technik w uktadach sterowania.

Symbo
|

efektu

Efekty ksztalcenia

wadzenia

(w/c/lp/inne)

efektow kiee

odniesieniedo
efektow obb
szarowych

W 01

Ma wiedze teoretyczng z zakresu podstawowych
metod analizy uktadéw dynamicznych.

W./éw./lab.

T1A W03

Ma wiedze z zakresu analizy i projektowania linioo
wych ukfadéw regulaciji.

W./éw./lab.

T1A W04

Ma wiedze z zakresu analizy i projektowania nielii
niowych uktadow regulacii.

"W./éw./lab.

T1A W04

Ma wiedze z zakresu podstaw izastosowan w prakk
tyce metod optymalizacji _statycznej

W./éw./lab.

T1A W04

Ma wiedze z zakresu podstaw procesow stochaa
stycznych oraz analizy ukfadow dynamicznych z
wymuszeniami stochastycznymi

W./éw./lab.

T1A W04

Ma wiedze z zakresu zastosowania nowoczesnych
technik mikroprocesorowych w automatyce

W./éw./lab.

T1A W04

Potrafi analizowaé¢ zjawiska zachodzgce w nielinioo
wych, optymalnych iz wymuszeniami stochastyczz
nymi uktadach regulacji, opisywac je zaleznosciami
matematycznymi, wyznaczac¢ przebiegi czasowe
podstawowych wielkosci tych uktadéw, dokonaé
stosownych obliczen wartosci parametréw regulatoo
row.

W./éw./lab.

T1A U09

Potrafi zastosowa¢ odpowiednie metody analityczne
isymulacyjne do rozwigzania problemu sterowania
obiektami dynamicznymi, analizowa¢ wyniki iwycigg
gac¢ odpowiednie wnioski

W./éw./lab.

T1A U08

Potrafi oceni¢ przydatnos¢ proponowanych metod
analizy i projektowania do rozwigzywania typowych
zadanz zakresu regulacji podstawowych wielkosSci
procesu dynamicznego

W./éw./lab.

T1A U15

Potrafi dokona¢ identyfikacji problemu isformutowac
zatozenia projektowe dla typowego zadania steroo
wania obiektem

W./éw./lab.

T1A Ul4

Potrafi pracowac indywidualnie iw zespole; umie
oszacowac czas potrzebny na realizacje zleconego
zadania; potrafi opracowac izrealizowa¢ harmonoo
gram prac zapewniajgcy dotrzymanie terminéw

W./éw./lab.

T1A U14

Ma $wiadomosé wplywu rozwigzan przemystowych
na srodowisko irozumie pozatechniczne aspekty i
skutki tych dziatan.

W./éw./lab.

T1A-K02

~

02

Ma swiadomosé szybkiego postepu wiedzy z zakree
sumetod itechnik regulacji i koniecznosci ciggtego
doksztatcanie sie

W./éw./lab.

T1A-KO1

~

03

Potrafi mys$le¢ idziata¢ tworczo

W./¢w./lab.

T1A-KO6
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Tresci ksztatcenia:

1. Tresci ksztatcenia w zakresie wyktadu
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Odniesieni
Nr _ . e do
wyy Tresci ksztalcenia efektow
ktadu ksztatcenia
1. Pojecia podstawowe. W 01, U 01
12 Projektowanie liniowych uktadéw_sterowania. W 01, U 02
3 Projektowanie nieliniowych uktadéw_regulacii. W 01, W 02
4 Projektowanie uktadow regulacji z wymuszeniami stochastycznymi. \W_01, W_03,
U 03
5 Zastosowanie metod optymalizacji statycznej w projektowaniu uktadéw regulaa |W_01, W_02,
Cji. U_03
6 Projektowanie adaptacyjnych uktadéw sterowania. \W_03, W_04,
U_03
7 Metody optymalizacji dynamicznej w projektowaniu uktadéw sterowania. \W_01, W_03,
W 04, U 03
8 Zastosowanie metod sztucznej inteligencji w uktadach sterowania. \W_03, W_06,
U 05, U 03
9 Sterowniki PLC w automatyzacji procesow produkcyjnych. \W_03, W_04,
10,11 Systemy mikroprocesorowe w_ukfadach automatyki, system dSPACE \W_05, W_06,
12,13 Zastosowanie_matryc FPGA w_ukfadach automatyki. \W_05, W_06,
14,15 Programowanie _robotéw na przykiadzie robota KAWASAKI \W_03, W_06,
2. Tresci ksztalcenia w zakresie ¢wiczen
Odniesieni
erzaabj.ec Tresci ksztatcenia Zf oktow do
ksztatcenia
1. Wprowadzenie.
2. Projektowanie liniowych ukfadéw sterowania. W_01, U_02,
K 01
3. Projektowanie nieliniowych uktadéw sterowania. \W_01, U_02,
K_01, K_02
4. Projektowanie optymalnych uktadéw sterowania. \W_01, U_02,
\W_04, K 01
5. Ukfad sterowania —zastosowanie sterownika PLC \W_01, U_02,
\W_04, K_01
6. Uktad regulacji —zastosowanie systemu dSPACE \W_01, U_02,
\W_04, W_05,
K 01
7. Uktad regulacji —zastosowanie matrycy FPGA \W_05,
W 06U 02,
8. Zaliczenie.
3. Tresci ksztatcenia w zakresie zadan laboratoryjnych
Odniesieni
Nr zajeé . . e do
ab. Tresci ksztalcenia efektow

ksztatcenia




1. Wprowadzenie.

2.3. Uktad z regulatorem i obserwatorem stanu. W 01, U 02

3,4. Sterowanie przekaznikowe. W _01, U 02,

5,6. Sterowanie adaptacyjne. W_02, U_01,

7,8. Uktad regulacji —zastosowanie mikrokontrolera \W_02, U_01,
\W_04

9,10. Ukfad sterowania —zastosowanie sterownika PLC \W_03, W_04,
\W_05, U 01,

11,12. Uktad regulacji —zastosowanie systemu dSPACE \W_05,
\W_06U_01,U_0
2. K 02

13,14. Uktad regulacji —zastosowanie matrycy FPGA \W_05, W_086,
K_01, U_02

15. Zaliczenie
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Metody sprawdzania efektow ksztalcenia

Symbo Metody sprawdzania efektow ksztalcenia

| (sposdb sprawdzenia, w tym dla umiejetnosci —odwotanie do konkretnych zadarnprojektowych, laboratoryjnych, itp.)
efektu
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D. NAKLAD PRACY STUDENTA
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Bilans punktéow ECTS

Rodzaj aktywnosci obciazenie studenta

Udziatw wyktadach 30Q.

Udziatw éwiczeniach 15¢.

Udziatw laboratoriach 30Q.

Udziatw konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 30.

Udziatw zajeciach projektowych

Konsultacje projektowe

Udziatw egzaminie 24.

Liczba godzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyy 80

ciela akademickiego (suma)

Liczba punktéw ECTS, ktérag student uzyskuje na zajeciach wymaa

gajacych bezposredniego udzialu nauczyciela akademickiego 3,2

(1punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)

Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow 50.

Samodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen 10 g.

Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow 10 g.

Samodzielne przygotowanie sie do laboratoriow 15 g.

Wykonanie sprawozdan 15 g.

Przygotowanie do kolokwium kohncowego z laboratorium

Wykonanie projektu lub dokumentaciji

Przygotowanie do egzaminu (zaliczenia wyktadu) 159.

Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 70
(suma)

Liczba punktow ECTS, ktérg student uzyskuje w ramach samoo

dzielnej pracy 2,6

(1punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)

Sumaryczne obcigzenie praca studenta | 150 Q.
Punkty ECT$ za modut 6
1punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
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